ESTADO DE DEFORMACION
EN PUNTO DE UN MEDIO
CONTINUO



HIPOTESIS

Cuerpo continuo

Material isotropo y homogeéneo
Deformaciones infinitamente pequenas
Linealidad cinematica



~ Trayectoria

a, :Vector desplazamiento del punto A



Desplazamiento relativo de un punto respecto a otro considerado fijo
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Desplazamiento relativo en el entorno e un punto debido a
un movimiento rigido del entorno de un punto

Si se fija el origen de coordenadas en el punto considerado fijo (A)

El vector posicion de un punto B cualquierasera B = Xgl + Yy ] +Z5K
Los movimientos de un cuerpo rigido son: Traslacion y Rotacion

El desplazamiento del punto B respecto del A debido a una rotacion rigida
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Desplazamiento relativo en el entorno de un punto en un continuo
Sean u,v,w las componentes del vector desplazamiento de un punto del continuo
u=u(x;y;z) v=v(x;y;z) w=w(x;y;z) Funciones continuas y derivables
B =Up =U(Xy; Yai Z4)

An, =V =V(Xa; VaiZn) a, =8yl +a, ] +a,k

Ay, =W, = W(XA; Yas ZA)
El desplazamiento relativo de un punto B del entorno respecto de A

de coordenadas Xz — X, =dX; Yy, -y, =dy;z; —z, =0z
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Desplazamiento Relativo Especifico
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Vector deformacion especifica

- - — Desplazamientos debidos a rotacion rigida del entorno
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au 3(%@) Lfou, ow
fgr,i\ n OX 2\oy ox) 2\ o0z oX N
A 1(ou av oV 1 8v ow
<gry>:[-|-8:|<ﬂry>: = = = <r]ry>
A o 2 6y 8x oy 2 82 8y ,
br ) S afou aw) 1fav ow w |
2 o ox) 2 az ay 0z |
_ ou _ 1({ou ov _ 1(ou 8W
r=XZ>n _11nxy_0’nxz:O :}gm:—:gxx,gry:— 4 — :gxy’grz_ :gxz
OX 2\ 0y oOX 2 az X
_ ou 1({ou ov) 1(ou 6W
LBcolumna: e, =— &, ==| —+— [[&, =
OX 2\oy O 2\ oz 6x
= =0; =1 0O =>¢ —l 6_u+@ =&, E —@—6‘ & —1 8v aW =£
r=y:>n n ,nyz— rx 2 8y 6X yx 1 “ry ay yy?!“rz 2 az ay yz

ay’yz NG oy

_ 1(ou 8W_ 21 8v ow ow
columna:e, =—| —+— &, = — b =—
82 oy 0z

_ 1{ou ov ) ov., 1 8v ow
28columna: e, =—| —+— &, =—:¢&



E

XX

Xy
&

XZ

Eyz

&

E

E

ZX

Zy

L7

TENSOR DE DEFORMACIONES

Como el tensor es simétrico

(deformacion pura)

-Caracteriza al Estado de Deformacion (permite conocer el vector
deformacion asociado a cada direccion pasante por el punto)

Si se cambian los ejes de referencia

Al cambiar los ejes coordenados (ejes con que se caracteriza al estado
de deformacion), varia el tensor de deformaciones

*Un versor correpondiente a una direccion determinada tendra componentes

distintos

El vector deformacion asociado a esa direccion, tendra componentes
distintos, pues es el mismo vector fisico, representado en otra terna



Deformacion Iongltudlnal y transversal
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g, - deformacion longitudinal en la dir.r
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‘e :deformacion transversal en la dir. r

g, esta asociado a la variacion de longitud en la dir.r

‘£ esta asociado a la variacion angular de la dir.r
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Deformacion transversal y distorsion
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Distorsion: Variacion del angulo inicialmente recto entre dos direcciones
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